® 



J 



Europaisches Patentamt 
European Patent Offic 
Offic europeen des brevets 



© Numero de publication: 



0 371 872 

A1 



DEMANDE DE BREVET EUROPEEN 



fill Mitm*£m Ha HanAt* flQyfniOQA Q 


i_ + /^i s doc i o/f\A doc i o/no 

Int. CI. 5 : D^OJ 9/U4, D^OJ 9/Ua£ 


nata Ha H£r\A+* Oft <4 OO. 




(£) Prinrito' 90 n oo cd Afi1ccc7 
V^/ munis. 1 IbOO rn OOlOOOr 


v^y uemanaeur. ncuic imatiunale Dco UoiNco 




RENAULT 


^ uate ae publication de la demande: 


BoTte postale 103 8-10 avenue Emile Zola 


U0.0o.9Q Bulletin 90/23 


F-92109 Boulogne-Billancourt(FR) 


vjy ctats contractants destgnes: 


Demandeur: EVOLUTECH S&rl 


DE ES QB IT SE 


Rue Louis Armand B.P. 103 




F-95130 Franconville(FR) 




© Inventeur: Alezler, Maurice 




46, rue Pierre Curie 




F-95140 Garges-Les-Gonesse(FR) 




Inventeur: Graff in, Gilbert 




3, rue Nleuport 




F-77500 Chelles(FR) 




Inventeur: Nowfckf, Lucina 




150, avenue de Saint Ouen 




F-75017Parls(FR) 




Inventeur: David, Patrice 




24, rue de Seine 




F-95100 Argenteuil(FR) 




© Mandataire: Saint Martin, Rene 




Regie Nationale des Usines Renault 8 & 10, 




avenue Emile Zoia 




F-92109 Boulogne Blilancourt(FR) 



CM 

rs 
oo 



to 



1U 



© Robot multiaxes. 

© La presente invention se rapporte k un robot 
J multiaxes comportant un premier bras (1) mobile 
anime d'un mouvement de translation sur un support 
(4) anim$ d'un mouvement de translation sur un 
second bras (3) orthogonal au premier et caracterise 
par le fait que fe bras (3) presente une pfatine (5) sur 
laqueile est monte un moteur (33) actionnant par 
I'intermSdiaire d'un mecanisme de transformation de 
mouvement (32) le support (4) et un moteur (35) 
actionnant un arbre longitudinal (36) accoupl£ par 
Tintermediaire d'un mecanisme de transformation de 
mouvement (37-14) au premier bras (1) de maniere 
k deplacer celui-ci en translation. 
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ROBOT MULT1AXES 



La presents invention se rapporte k un robot 
muitiaxes comportant un premier bras anime d'un 
mouvement de translation sur un support animd 
d'un mouvement de translation sur un second bras 
orthogonal au premier. 

On connalt un robot du type ci-dessus. Le 
brevet frangais 2512.909 montre un tel robot mais 
le moteur assurant la translation du bras est monte 
sur le support. Du fait de I'agencement d'une mo- 
torisation sur la partie mobile, il est difficile de 
prot£ger cette motorisation lorsque le robot travaiile 
dans une enceinte soumise k des projections de 
liquids ou dangereuses. 

La pr^sente invention a pour but de fournir un 
robot muitiaxes du type k bras avec emplacement 
cartesian dont touts ta motorisation est regroupee 
sur une partie fixe du robot. Grace k cet agence- 
ment les moteurs peuvent etre situ^s k i'exterieur 
de I'enceinte dans laqueile travaiile le robot ce qui 
offre une bonne protection de ces moteurs. La 
conception est modulaire, le nombre d'axes pou- 
vant §tre adapte sur une meme conception de 
base. 

Conformement k 1'invention, te bras presents 
une platine sur laqueile est monte un moteur ac- 
tionnant, par I'intermediaire d'un mecanisme de 
transformation de mouvement, le support et un 
moteur actionnant un arbre longitudinal accoupie 
par I'intermediaire d'un mecanisme de transforma- 
tion de mouvement au premier bras de manidre k 
d€piacer celui-ci en translation. 

Selon une caracteristique, la platine du bras est 
monte rotative sur une platine fixe, un mecanisme 
d'entratnement assurant la rotation de cette platine. 

Selon une autre caracteristique, le robot com- 
porte un systeme vis-ecrou de translation du sup- 
port , ce systeme comportant une vis entratnee en 
rotation par un moteur et une vis immobilisee en 
translation dans le support . 

Selon une caracteristique, le premier bras com- 
prend une tige prismatique guidee en translation 
dans le support mobile et que l'entratnement dudit 
premier bras est assure par le moteur de transla- 
tion du premier bras par I'intermediaire d'un arbre 
d'entratnement , actionnant un pignon engrenant 
avec une cremaillere liee audit premier bras. 

L'invention va maintenant etre d^crite avec 
plus de details en se ref^rant a des modes de 
realisation donnas k titre d'exemples et represen- 
tee par les dessins annexes. 

La figure 1 represents un mode de realisa- 
tion du robot muitiaxes selon l'invention. 

La figure 2 represents un second mode de 
realisation du robot selon l'invention. 

En se referant aux dessins, le robot se expo- 



se d'un premier bras 1 dont au moins une extremi- 

te 11 porte un outil de travail ou un poignet 2. Le 

bras 1 est anime d'un mouvement rectiligne selon. 

un axe X par rapport k un support mobile de 
5 liaison 4 anime d'un mouvement rectiligne selon un 

axe Y orthogonal & X, sur un second bras 3 portant 

la motorisation. 

Le bras 3 se compose d'une tige de guidage 

prismatique 31 r§unissant une plaque terminate 32 
w a une platine 5 portant des moteurs d'animation 

des axes. 

Cette platine 5 est montee rotative sur une 
platine de support fixe 6 portant un moteur 61 
d'entratnement en rotation du robot qui peut ainsi 

is pivoter autour d'un axe parallels k la tige de guida- 
ge 31 . L'entratnement en rotation de ('ensemble du 
bras 3 et du bras 1 est assure k partir du moteur 
d'orientation 61 par I'intermediaire d'un mecanisme 
de transmission 62 connu en soL Ce mecanisme 

20 est, par exemple, constitue par une courroie cran- 
tee 621 engrenant avec une roue dentee de la 
platine 5. 

Le support 4 est guide en translation.avec im- 
mobilisation en rotation sur la tige prismatique 31, 

25 par i'intermediaire d'un douille de guidage. L'en- 
tratnement en translation du support 4 selon Y est 
assure par I'intermediaire d'un systems vis-Scrou. 
La vis 34 de ce syst&me est guides en rotation par 
des rouiements et se visse dans un £crou du 

30 support. Cette vis est entratnee en rotation par un 
moteur 33 monte sur la platine 5. 

Le premier bras 1 comprend une tige de gui- 
dage prismatique 13 reunissant deux plaques ter- 
minates 11 et 12. Cette tige 13 coulisse par I'inter- 

35 mediaire d'une douille sur te support 4, de mani&re 
que le bras 1 soit guide en translation selon X tout 
en etant immobilise en rotation. La tige 13 est de 
preference orthogonale k la tige 31 de manifere que 
les bras 1 et 3 aient des d^placements orthogo- 

40 naux i'un par rapport k I'autre. 

Le bras 3 porte un arbre d'entrathement 36 
paralfele a la tige de guidage 31 et guide par des 
rouiements. Cet arbre est entratne en rotation par 
un moteur 35. II porte un pignon d'entratnement 37 

45 qui peut couiisser iongitudinalement tout en lui 
etant lie en rotation. Ce pignon engrdne sur une 
cremaillere 14 liee k ses extremites au bras 1. La 
rotation du pignon 37 deplace de ce fait le bras 1 
en translation. 

so Le bras 3 porte un second arbre d'entraThe- 

ment longitudinal 38, paralleie a la tige d guidage 
31 et guide par des rouiements. Cet arbre 38 est 
entratne en rotation par un moteur 39 monte sur la 
platine rotative 5. II porte un pignon 391 qui peut 
cou iisser iongitudinalement tout en lui etant lie en 
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rotation. Ce pignon 39 engrdne avec un pignon 15 
qui peut coulisser sur un arbre 16 tout en lut etant 
lie en rotation. Cet arbre 16, longitudinal par rap- 
port k la tige de guidage 13, sert k actionner en 
rotation d'outil ou poignet 2 monte I'extremite du s 
bras 1. La rotation de Parbre 38 se transmet k 
V arbre 16. 

Deux soufflets 71 et 72 assurent respective- 
ment, sur le bras 3, 1'etancheite entre la platine 5 et 
le support 4 et Petancheite entre le support 4 et la w 
plaque 32. Deux autres soufflets 73 et 74 assurent 
respectivement, sur le bras 1, Petancheite entre la 
plaque 11 et le support 4 et Petancheite entre le 
support 4 et la plaque 12. 

Dans le mode de realisation de la figure 1, la is 
platine de support peut £tre montee fixe. Dans le 
cas oCi le robot travaille dans une enceinte, la 
motorisation peut etre situee en dehors de Pencein- 
te. 

Dans le mode de realisation de la figure 2, la 20 
platine de support 6 est portee par un coulisseau 
81 qui est anime d'un mouvement de translation 
rectiligne selon un axe Z orthogonal aux axes X et 
Y. 

A cet effet, le coulisseau 81 est guide en 25 
translation seion Paxe Z sur une glissiere 91 et il 
est entratne en translation par un mecanisme a 
moteur 92. 

La platine de support 6 est montee articulee, 
autour d'un axe 83 paraliele k Paxe Z, sur le 30 
coulisseau 81. La rotation de ('ensemble des bras 
par rapport k Paxe 83 est assume par un moteur 
de pivotement 82 porte par le coulisseau 81 et par 
un mecanisme de transmission intermediate. 

La platine du support porte un moteur 40 de 35 
commande du poignet 2. Ce moteur entratne en 
rotation un arbre 44 sur lequel coulisse un pignon 
41 lie* en translation au support de liaison 4 et 
engrenant avec un pignon 42 entraTnant en rotation 
un arbre de commande 43 paraliele au bras 1 et 40 
servant & commander le poignet 2. 

Ce poignet est articuie autour d'un axe 21 
perpendiculaire k I'axe X. 

Comme dans le mode de realisation de la 
figure 1, la motorisation peut etre situee k Pexte- 46 
rieur de Penceinte. 

II est bien entendu que Pon peut prevoir, sans 
sortir du cadre de ("invention, des variantes et des 
perfectionnements de detail et de m§me envisager 
Pemploi de moyens equivalents. so 



premier caracterise par le fait que le bras (3) 
presente une platine (5) sur laquelle est monte un 
moteur (33) actionnant par Pintermediaire d'un me- 
canisme de transformation de mouvement (32) le 
support (4) et un moteur (35) actionnant un arbre 
longitudinal (36) accoupie par Pintermediaire d'un 
mecanisme de transformation de mouvement (37- 
14) au premier bras (1) de maniere k deplacer 
celui-ci en translation. 

2. Robot selon la revendication 1 caracterise 
par le fait que la platine (5) du bras (3) est montee 
rotative sur une platine fixe (6), un mecanisme 
d'entratnement (61, 62) assurant la rotation de cet- 
te platine (5). 

3. Robot selon Pune quelconque des revendi- 
cations precedentes, caracterise par le fait qu'il 
comporte un systeme vis-ecrou de translation du 
support (4), ce syst£me comportant une vis (32) 
entraTnee en rotation par un moteur (33) et une vis 
immobilize en translation dans le support (4). 

4. Robot selon Pune quelconque des revendi- 
cations pr^cedentes, caracteris£ par le fait que le 
premier bras (1) comprend une tige prismatique 
guidee en translation dans ie support mobile (4) et 
que PentraTnement dudit premier bras est assure 
par le moteur de translation (35) du premier bras 
par Pintermediaire d'un arbre d'entratnement (36), 
actionnant un pignon (37) engrenant avec une cre- 
maillere (14) liee audit premier bras. 

5. Robot selon Pune quelconque des revendi- 
cations prec€dentes, caracterise par le fait que la 
platine rotative (5) ports un moteur (39) d'actionne- 
ment d'un outll monte k Pextremite du bras mobile. 

6. Robot selon Pune quelconque des revendi- 
cations precedentes, caracterise par le fait qu'il 
comporte des moyens pour deplacer en translation 
la platine (6) portant ies bras (1 , 3) du robot. 

7. Robot selon Pune quelconque des revendi- 
cations precedentes, caracterise par le fait qu'il 
comporte des moyens pour faire pivoter la platine 
(6) portant les bras (1 , 3) du robot. 



Revindications 

1. Robot multiaxes comportant un premier bras 55 
(1) mobile anime d'un mouvement de translation 
sur un support (4) anime d'un mouv ment de 
translation sur un second bras (3) orthogonal au 
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